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Beschreibung

[0001] Dic Erfindung betrifft cin Trainingsgerat zur medi-
zinischen Therapic und Rehabilitation der Arm- und Bein-
extremititen von Patienten mit den im Oberbegriff des An-
spruches 1 genannten gattungsbildenden Merkmalen.
[0002] Derartige Trainingsgerite sind aus dem Stand der
Technik  bekannt, Dbeispielsweise aus der Schrift
DL 198 28 025 A1 des Anmelders, wobei die iiblicherweise
vorhandenen Arm- und I'uBhebel dazu dienen, vom Patien-
ten unter Uberwindung eines gewissen Widerstandes bet-
tigt zu werden. Die Arm- und Fuihebel sind hierhei mitein-
ander gckoppelt, so dass durch cinc entsprechende Arm-
oder Handbetétigung des Patienten eine passive Betitigung
der zugehorigen Beinextremitdt herbeigefiihrt werden kann.
[0003] FEin derartiges Trainingsgerdat stellt prinzipiell eine
gute Hille bei der Stirkung der Muskulatur oder zum Trai-
nieren des sensor-motorischen Systems von Patienten dar.
Allerdings hal sich in der Praxis gezeigl, dass es wiinschens-
werl ist, zum einen diec Bewegungs- und Kraltabldulc beim
Training einzelner Muskelpartien des Patienten besser zu
iiberwachen, und zum anderen ausgehend von der Auf-
nahme eines derartigen Istzustandes, durch gezielte Einwir-
kung auf bestimmte Muskelpartien eine schnellere Musku-
laturstdrkung beim Patienten herbeizufiihren.

[0004] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es daher,
ein Trainingsgerdt nach dem Oberbegriff des Anspruches 1
dahingehend weiterzubilden, dass ausgehend von der Auf-
nahme eines Istzustandes die mit den korrespondierenden
Auflageflichen verbundenen Extremititen des Patienten
durch vielfiltig verschiedene Bewegungsansprachen noch
gezielter als bisher trainiert werden kénnen.

[0005] Dieser Aufgabe wird zusammen mit den gattungs-
bildenden Merkmalen des Anspruches 1 durch die im kenn-
zeichnenden Teil angegebene technische Lehre geldst.
[0006] Entsprechend dieser technischen Lehre ist vorgese-
hen, dass FuB3- und/oder Handauflageplatte sowie die zuge-
hérigen Finger- und Zehenauflagen durch einzelne Motor-
antriebe und zugehdrige Sensor-Messwertaufnehmer indivi-
duell mittels einer zentralen Rechnereinheit im Bezug auf
ihre Bewegungstreiheitsgrade ansteuerbar sind.

[0007] Durch diese erfindungsgemiBe Gestaltung lassen
sich in bisher nichl bekanntern Ausmall einvzelne Korperbe-
reiche, Sehnen- und Muskelgruppen des Patienten beein-
flussen, wobei durch die zentrale Rechnereinheit auch spe-
zielle Muskelgruppen durch Aufbau eines Widerstandsmo-
mentes mit Hilfe der angeschlossenen Motorantriebe trai-
nierbar sind. Selbstverstidndlich sind mit einem derartigen
erfindungsgemifBen Trainingsgerdt auch Schulungen der
Bewegungskoordination bei komplexeren Bewegungsab-
ldufen moglich.

[0008] Zusitzliche vorteilhafte Ausgestaltungen des Ge-
genstandes der Erfindung ergeben sich in Zusammenschau
mit der technischen Lehre des Anspruches 1 aus den Merk-
malen der Unteranspriiche.

[0009] Es hat sich insbesondere als vorteilhaft erwiesen,
an einem Trainingsgerit zwei Fuf3- und zwei Handauflage-
platten zum gleichzeitigen Training aller Extremitdten des
Patienten anzuordnen, wobei sich diese an einem Haltege-
stell befinden, weiches wiederum in allen drei Freiheitsgra-
den durch Einzelmotorantriebe den KX6rpermalien der zu be-
handelnden Patienten anpassbar ist. Die Stellung der fiir je-
den Patienten optimalen Stellung des Haltegestells ldsst sich
hierbei problemlos mittels der zentralen Rechnereinheit
speichern, so dass bei Bedarf beispielsweise durch Eingabe
des Patientennamens, das Haltegestell automatisch in die
entsprechende, vorher gefundene optimale Position durch
die Einzelmotorantriebe verfahren werden kann.
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[0010] In diesem Zusammenhang ist es selbstverstéindlich
zweckmaiBig, das Haltegestell mit ciner motorisch zu die-
scm verfahrbaren Sitz- und Licgefliche auszustatten. Die
Sitz- und Licgefldche sollte hicrbei sowohl motorisch drch-
bar als auch in Hohe und Neigung verstellbar sein.

[0011] Dic zentrale Rechnereinheit ermglicht es dariiber
hinaus, die individuell gesteuerten Bewegungen von FufB3-
und/oder ITandauflageplatte sowie Zehen- und Tlingeraufla-
geflachen, miteinander zu koppeln. Dies geschieht nicht,
wie bisher aus dem Stand der Technik bekannt, auf rein me-
chanische Art und Weise, sondern wird durch die iiberein-
stimmende Ansteuerung, beispielsweise der Hand- und Fuf3-
auflageplatte fiir dic rechte Hand und den rechten Ful3, ver-
wirklicht, wobei selbstverstindlich bestimmte Uberset-
zungsverhiltnisse bei Bewegungsabldufen und bei der I'est-
legung eines Widerstandsmomentes, beriicksichtigt werden
konnen.

[0012] Im Folgenden wird ein Austithrungsbeispiel der
Frlindung anhand der beigelliglen Zeichnungen néher erléu-
tert. Es zeigl:

[0013] Fig. 1 eine schematische Seitenansicht des erfin-
dungsgemiBen Trainingsgerites,

[0014] Fig. 2 eine Seitenansicht des Trainingsgerites in
Richtung des Pfeiles D aus Fig. 1,

[0015] Fig. 3 eine Draufsicht auf das erfindungsgemifie
Trainingsgerét entsprechend Pfeil F aus Fig. 1,

[0016] Fig. 4 eine Teilschnittdarstellung des Sitzbereiches
aus der Draufsicht der Fig. 3,

[0017] Fig. 5 eine Seitenansicht des Sitzgestelles aus Fig,
4’

[0018] Fig. 6 eine detaillierte Ansicht einer der Hand-
bzw. FuBauflageflachen von der Seite und

[0019] Fig. 7 eine Vorderansicht der Hand- bzw. FuBaufla-
geflache aus Fig. 6.

[0020] Das in den einzelnen Figuren dargestellte Trai-
ningsgerat weist entsprechend einer vorteilhaften Gestal-
tung zwei Handauflagefldchen fiir die rechte und linke Hand
des Patienten sowie zwei FuBauflagefldchen fiir den rechten
und linken FuBl auf. Um im Rahmen der Figurenbeschrei-
bung das Wiedererkennen einzelner Baugruppen sowie die
Darstellung wiederkehrender Bauteile zu erleichtern, wer-
den im Folgenden die Bauteile fiir die unteren Extremitéten
des Patienten, d. h. alle mit den FuBauflagellichen in Ver-
bindung stehenden sich wiederholenden Bauteile, mit einem
"A" hinter ihrer Zahlenbezeichnung versehen. Dariiber hin-
aus ist Festgelegt, dass alle sowohl an den rechten als auch
linken FuB- und Handauflageplatten vorhandenen tberein-
stimmenden Bauteile bei der Ausfiithrung fiir die linken Ex-
tremitidten mit der Zitfer 5 vor der eigentlichen Bezugsziffer
versehen werden. Durch diese Festlegung lassen sich in den
cinzelnen Bezeichnungen iibercinstimmende Bautcile, dic
jedoch an verschiedenen Punkten des Trainingsgerites an-
gebaut sind, leichter identifizieren und ihr Einbauort lédsst
sich einfacher finden.

[0021] Die Darstellung der Fig. 1 lisst erkennen, dass we-
sentliche Bauelemente des erfindungsgemé&Ben Trainingsge-
rites das in der Seitenansicht der Fig. 1 iibereinander ange-
ordnetc Handauflagebauteil 2 und das FuBauflagebauteil
2A. Beide Bauteile sind von ihrem Aufbau her prinzipiell
identisch und an jeweils einer Konsole 1 bzw. 1 A befestigt.
Handauflagebauteil 2 und FuBauflagebauteil 2A besitzen
eine kreis(ormige Grundplatte 34 mit in diesern Ausf(iih-
rungsbeispiel kreistormiger Gestaltung, und sind einem
Drehpunkt 35 bzw. 35A an der Konsole 1 bzw. 1A festge-
legt. Die Drehung der Grundplatte 34 erfolgt im Drehpunkt
38 mittels eines Motorantriebes 11 bzw. eines Motorantrie-
bes 11A am FuBlauflagebauteil. Der Motorantrieb ist in die-
sem dargestellten Ausfiihrungsbeispiel als Riemen oder
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Zahnriemenantrieb gestaltet. Es sind jedoch auch andere
Antricbsvarianten denkbar.

[0022] Dic Konsolen 1 bzw. 1 A sind héhenverstellbar an
ciner gemeinsamen Aufhéngung 6 festgelegt. Dic Hohen-
verstellung der Konsolen 1, 1A, erfolgt mittels einer Spin-
delverstellung 9 bzw. YA, wobei dic Spindel durch jeweils
einen Motorantrieb 4 bzw. 4A bewegt wird. Die Aufhén-
gung 6 besitzt im Verstellbereich der Konsolen 1, 1 A eine
im Wesentlichen U-formige Gestalt, wobei der innere
Schenkelbereich als Lagerung der Konsolen 1 bzw. 1A
dient. In der Mitte der Authingung 6 befindet sich ein ge-
schlossener, kastenformiger Bereich, welcher mit einem
Drchlager 10 ausgestattet ist. Mittels des Drehlagers 10 ist
die Aufhingung 6 wiederum an einem zentralen Ausleger §
drehbar festgelegt. Die Drehung der gesamten Aufhdngung
6 mit Konsolen 1, 1A, FuBauflagebauteil 2A und Handaufla-
gebauteil 2 erfolgl mittels eines ebenlalls als Riementricb
gestalteten Motorantriebes 7. Die Hohenverstellung des
Handauflagebauteiles 2 und des FuBauflagebauleiles 2A
dient im wesentlichen zur Anpassung dieser beiden Haupt-
bauteile zueinander.

[0023] Darliber hinaus ist zur generellen Abstandseinstel-
lung des gesamten Auslegers 5 einen weiteren, ebenfalls als
Spindelantrieb gestalteten Motorantrieb 3 einstellbar. Der
Motorantrieb 3 befindet sich angeflanscht an ein Hauptge-
stell 35, welches aus einem vertikalen Gestellt 36 und einer
horizontalen Bodenplatte 37 besteht. Das vertikale Gestell
36 ist gegeniiber der Bodenplatte 37 translatorisch verfahr-
bar und wird durch einen Motorantrieb 8 bewegt. Dieser
Antrieb ist als Zahnstangen-Zahnradantrieb gestaltet und er-
laubt ein Verfahren des gesamten vertikalen Gestells 36.
Aus den Fig. 2 und 3 ist ersichtlich, dass die bislang be-
schriebenen Bauelemente des Trainingsgerites jeweils fiir
die rechte Bein- und Armextremitét eines Patienten vorgese-
hen sind. Fiir die linken Extremitéten sind identische, im Be-
zug auf die Hand- und FuBauflagebauteile 2 und 2A spiegel-
bildlich angeordnete Handauflagebauteile 52 und 52A vor-
gesehen. Samiliche oben besprochenen Anbauten zur Fin-
stellung des Hand- und FuBauflagebauteils 2 und 2A ent-
sprechen in ihrem Aufbau demjenigen der Hand- und FuBi-
auflagebauteile 52 und 52A. Es wird deshalb an dieser Stelle
darauf verzichtet, im Einzelnen die Anordnung des Bauteil-
bereiches des ‘lrainingsgeriles [iir die linken Hxiremililen
im Hinzelnen darzulegen. In den Kig. 2 und 3 sind wesentli-
che Elemente des Trainingsgerites unter Zuhilfenahme der
entsprechenden Bezugsrziffern bezeichnet, wobei, wie oben
schon erwihnt, fiir die Bauteile, welche die linken Extremi-
titen des Patienten betreffen, zur Verdeutlichung die Vor-
schaltziffer 5 gewihlt worden ist.

[0024] Aus der Fig. 3 wird dariiber hinaus deutlich, dass
das Trainingsgerit cine Aufnahme fiir den Patienten auf-
weist, wobei die Aufnahme aus einer Sitz- und Liegefliche
12 und einer Sitzlehne 30 besteht. Der spezielle Aufbau der
Patientenaufnahme ist den Fig. 4 und 5 zu entnehmen.
[0025] Aus diesen Figuren ergibt sich, dass die Aufnahme
insgesamt translatorisch im Bezug auf die Hand- und FuB-
auflagebauteile 2, 2A bzw. 52 und 52A, einstellbar ist. Die
Einstcllung crfolgt mittels cines als Zahnstangenantricb 25
gestalteten Motorantriebes 25, wobei die Zahnstange 15
mittig in einer Fihrungsschiene 16 angeordnet ist.

[0026] Dariiber hinaus besitzt die Patientenaufnahme
mehrere Motorantriebe zur individuellen Versiellung von
Sitz- und Liegeflache 12 und Sitzlehne 30. Zu erwihnen ist
hierbei zunichst ein Motorantrieb 14 fiir die Hohenverstel-
lung der Sitz- und Liegefliche 12 und ein Motorantrieb 26
zur Drehung der Sitz- und Liegeflache 12.

[0027] Dariiber hinaus ist an der Patientenaufnahme zur
Neigungsverstellung der Sitzlehne 30 ein Motorantrieb 28
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angeordnet. Damit im Bedarfsfall auch schwerer behinderte
Personen am Trainingsgerét behandelt werden kénnen, be-
sitzt dicscs zur leichteren Handhabung der Personen cinen
hinter der Sitzlehne 30 angeordneten Ausleger 29. Dicser
Ausleger 29 ist wiederum um seine zentrale, senkrechte
Ebene drchbar und besitzt cinen als Spindclantricb gestalte-
ten Motorantrieb 13 zur Héhenverstellung. Diese Ausgestal-
tung erlaubt in Verbindung mit den Linstellmoglichkeiten
der Sitz- und Liegeflache auch deren Wegfahren, so dass Pa-
tienten nur am Ausleger festgeschnallt behandelt werden
konnen. Durch die vieltdltigen Antriebe der Patientenaut-
nahme ist eine individuelle Anpassung an die speziellen
korperlichen Bediirfnisse cines zu behandelnden Patienten
sichergestellt.

[0028] In die bislang erwihnten Motorantriebe fiir die
Sitzverstellung und fiir die individuelle raumliche Anord-
nung der FuB- und Handau(lugeldchen 2, 2A, 52 und 52A
lassen sich Weg- oder Drehwinkelauthehmer integrieren, so
dass jederzeil millels einer zentralen Motoriiberwachung,
beispiclsweise durch cine zentrale Rechnereinheit dic au-
genblicklichen Positionen der einzelnen Antriebe bzw. der
durch die Antriebe bewegten Bauelemente nachpriifbar ist.
[0029] Dies bedeutet selbstverstindlich auch, dass die fiir
eine Patientenbehandlung optimale Position der einzelnen
Bauelemente gespeichert werden kann, sodass durch die
Mboglichkeit der motorischen Verstellung innerhalb kiirze-
ster Zeit die individuelle optimale Position fiir jeden Patien-
ten reproduzierbar ist.

[0030] Die Einstellung der verschiedenen bislang bespro-
chenen Bauelemente dient im Wesentlichen der Trainings-
vorbereitung fiir einen Patienten und dessen Positionierung
zur Erzielung eines optimalen Trainingserfolges mittels des
erfindungsgemaBen Trainingsgerites.

[0031] In den Fig. 6 und 7 ist aus unterschiedlichen Per-
spektiven beispielhaft ein Handauflagebauteil 2 dargestellt.
An diesem Handauflagebauteil 2 befinden sich wiederum
verschiedene Antriebe, die dazu dienen, verschiedene Be-
wegungsmoglichkeiten der Hand- bzw. Fuextremitéten ei-
nes Patienten zu realisieren. Die Fig. 6 und 7 zeigen hierbei
zunichst als wesentliches Element die kreist6rmig gestaltete
Grundplatte 34. An dieser Grundplatte 34 ist eine Halte-
platte 31 translatorisch beweglich festgelegt. Die translatori-
sche Bewegung erfolgl millels einer Gewindespindel 17, die
iiber einen Motorantrieb 20 bewegt wird. Die (Gewindespin-
del 17 ist hierbei im Wesentlichen quer iiber den Kreis-
durchmesser der Grundplatte 34 tiber deren Mittel punkt ver-
laufend angeordnet. Die Halteplatte 31 wiederum dient als
Aufhidngungsmittel fiir einen Ausleger 21, welcher iiber ei-
nen als Riementrieb gestalteten Motorantrieb 23 um seine
Mittelachse drehbar ist. Aul dem Ausleger 21 ist ein Schlit-
ten 22 verfahrbar angeordnet. Der Schlitten 22 wicderum
kann durch einen als Zahnstangenantrieb gestalteten Motor-
antrieb 19 auf dem Ausleger 21 translatorisch bewegt wer-
den. Der Schlitten 22 wiederum besitzt an seiner dem Boden
abgewandten Oberseite eine Handauflageplatte 18, welche
durch einen zwischengeschalteten Motorantrieb 40 in ihrer
Neigung zur Lingsachse verstellt werden kann. Diese Hand-
auflageplatte 18 besteht aus cinecm Aufnahmebercich fiir den
Hand- bzw. FuBballen sowie aus einzeln beweglichen Fin-
gerauflageflachen 33.

[0032] Die Fingerauflageflichen 33 lassen sich in hier
nicht niher dargestellier Art. und Weise an die Fingerlidnge
bzw. Fingerspreizung des zu behandelnden Patienten anpas-
sen. Jeder Fingerauflagefliche 33 ist mit einem einzelnen
Sensor zur Messwertaufnahme ausgeriistet. Die Sensoren 24
konnen hierbei vorzugsweise zur Kraftmessung und/oder
Wegmessung vorgesehen sein.

[0033] Auf diese Weise lassen sich die Bewegungen ein-
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zelner Finger bzw. einzelner Zehen des Patienten aufneh-
men und ciner zentralen Rechnereinheit zufiihren. Dartiber
hinaus ist cs sclbstverstidndlich wic oben bereits crwihnt,
denkbar, dic cinzelnen am Handauflagebauteil 2 vorhande-
nen Motorantriebe so auszugestalten, dass deren Stellung je-
derzeit durch die zentrale Rechnercinheit erfasst und ausge-
hend von dem gemessenen Istzustand eine individuelle Be-
wegungsverdnderung durch die Motorantriebe moglich ist.
Auf diese Weise lassen sich durch die Rechnereinheit zen-
trale Bewegungsabldufe fir die ITdnde bzw. T'ifle des Pa-
tienten realisieren. Hidnde und FiiBe sind hierbei in nicht na-
her dargestellter Art. und Weise, beispielsweise durch Ban-
der an den Handauflageplatten 18, 518 und den FuBBauflage-
platten 18A bzw. 518A festgelegt. Die Zwangsbewegung
der ITand- und I"'ulextremitédten bewirkt eine gezielte Bewe-
gung der Arm- und Beinmuskulatur des Patienten, so dal3
hier ein gezielles Aulbautraining mdglich ist.

[0034] Dariiber hinaus erlaubt das 'lrainingsgerit durch
die motorischen Antriebe den geziellen Aufbau von Wider-
standsmomenten, so dass der Paticnt dazu angchalten wer-
den kann, beispielsweise eine Finger- oder Handbewegung
gegen einen programmierbaren und somit verdnderbaren
Widerstand auszufiihren. Wesentlicher Vorteil hierbei ist die
individuelle Finstellbarkeit, Reproduzierbarkeit und Uber-
priifbarkeit der Bewegungsabldufe und Kraftverlaufe durch
dies zentrale Rechnerbaueinheit 39, welche als sogenannte
Blackbox in der Draufsichl: der Fig. 3 dargestellt ist.

[0035] Beim Aufbau des beschriebenen Trainingsgerites
ist es selbstverstandlich, dass entsprechend der unterschied-
lichen Ausbildung von Hénden und FiiBen beim Menschen
nattirlich die Zehenauflagefldchen 33A des FuBauflagebau-
teiles 2A gegeniiber den Fingerauflagefldchen 33 in ihrer
GroBe und Form unterschiedlich gestaltet sind. Dartiber hin-
aus besitzt das erfindungsgeméBe Trainingsgerét jedoch den
Vorteil, fiir die Bewegung der Fu- und Handauflagebauteile
2 bzw. 2A und 52 bzw. 52A weitestgehend gleiche Bauteile
zu verwenden, Auf diese Weise lassen sich aufgrund der
groBeren Stiickzahl die erfindungsgeméfBen Trainingsgerédte
besonders kostengiinstig herstellen.

Bezugszeichenliste

1 Konsole

1A Konsole

2 Handauflagebauteil

2A FuBauflagebauteil

3 Motorantrieb fiir Hohenverstellung Ausleger §

4 Motorantrieb Hohenverstellung Konsole 1

4A Motorantrieb Hohenverstellung Konsole 1A,

5 Ausleger

6 Aufhingung fiir Konsolc 1 und 1A

7 Motorantrieb fiir Drehung Aufhingung 6

8 Motorantrieb fiir Verfahren Haltegestell 33, 35A

9 Spindelverstellung

9A Spindelverstellung

10 Drehlager

11 Motorantrieb fiir Drehbewegung Handauflagebauteil 2
11A Motorantrieb fiir Drchbewegung FuBauflagebauteil 2A
12 Sitz- und Liegefldche

13 Motorantrieb fiir Hohenverstellung Ausleger 29

14 Motorantrieb fiir Hohenverstellung Sitz- und Liegeflédche
12

15 Zahnstange

16 Fiihrungsschiene

17 Gewindespindelverstellung fiir Halteplatte 31

18 Handauflageplatte rechts

19 Motorantrieb fiir Verstellung Schlitten 22

20 Motorantrieb fiir Verstellung Halteplatte 31

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

65

6
21 Ausleger
22 Schlitten
23 Motorantricb fiir Drchung Ausleger 21
24 Sensor

25 Motorantrieb fiir Tangsverstellung Sitz- und Tiegefliche
12

26 Motorantrieb fiir Drehung Sitz- und Liegefldche 12

28 Motorantrieb fiir Neigungsverstellung Sitzlehne 30

29 Ausleger

30 Sitzlehne

31 Halteplatte

33 Fingerauflageflache

33A Zchenauflageflache

34 Grundplatte

35 ITauptgestell

36 Vertikales Gestell

37 Horizontales Gestell

38 Drehpunkt

39 Rechnereinheit

40 Motorantricb [iir Drehbewegung Handauflageplatie 18

[0036] XKennziffer 5 bezeichnet Bauteile fiir linke Patien-
tenextremititen

Patentanspriiche

1. Trainingsgerét zur medizinischen Therapie und Re-
habilitation von Korpermuskelpartien, insbesondere
Arm- u. Beinextremititen, von Patienten mit minde-
stens einer schwenkbaren Handauflageplatte (18) und
einer FuBauflageplatte (18A), wobei Hand- und/oder
FuBauflageplatte einzeln bewegliche Auflagefldchen
(33, 33A) aufweisen, dadurch gekennzeichnet, dass
TuB- und/oder ITandauflageplatte (18, 18A) sowie die
zugehorigen Finger- und Zehenauflageflichen (33,
33A) durch einzelne Motorantriebe (19, 20, 23) und
zugehorige Sensoren (32) zur Messwertaufnahme indi-
viduell mittels einer zentralen Rechnereinheit in Bezug
auf ihre Bewegungstreiheitsgrade ansteuerbar sind.

2. Trainingsgerdt nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass Fu3- und/oder Handauflageplatten (18,
18A) an einem Haltegestell (1, §, 6, 35) angeordnet
sind, welches in allen drei Freiheitsgraden durch Fin-
zelmotorantriebe (3, 4, 7, 8, 11) den Kérpermallen der
zu behandelnden Patienten anpassbar ist.

3. Trainingsgerédt nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Haltegestell (1, §, 6, 35) mit einer
motorisch zum Haltegestell verfahrbaren Sitz- und Lie-
gefldche (12) gekoppelt ist.

4. Trainingsgerit nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass dic Sitz- und Licgefliche (12) motorisch
drehbar und motorisch in Hohe und Neigung verstell-
bar ist.

5. Trainingsgerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die individuell gesteuer-
ten Bewegungen von FuB3- und/oder Handauflageplatte
(18, 18A) miteinander iiber die zentrale Rechnereinheit
koppelbar sind.

6. Trainingsgerit nach einem der Anspriiche 1 bis §,
dadurch gekennzeichnet, dass die individuell gesteuer-
ten Bewegungen von Finger- und Zehenauflageflichen
(33, 33A) mileinander iiber die zentrale Rechnereinheil.
koppelbar sind.

7. Trainingsgerdt nach Anspruch 3 oder 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Sitz- und Liegefliche (12) einen
Ausleger (29) zur leichteren Plazierung des zu behan-
delnden Patienten aufweist.

8. Trainingsgerdt nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
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zeichnet, dass der Ausleger durch einen motorischen
Antricb in sciner Hohe verstellbar ist.

9. Trainingsgerédt nach cinem der Anspriiche 1 bis §,
dadurch gckennzeichnet, dass es joweils zwei Hand-
auflageplatten (18, 518) mit zugehdrigen Fingeraufla- 5
geflachen (33, 533) und zwei FuBauflageplatten (18A,
518A) mit zugehdrigen Zehenauflageflichen (33A,
533A) aufweist, wobei alle Platten und I'lichen durch
Linzelantriebe in mehreren I'reiheitsgraden verstellbar
sind. 10
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